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第 1 章では， 自律移動ロボットに関する従来の研究を述べ，それら研究と比較して，オンラインでランドマークと
観測地点を選択する本論文での解決方針を述べている。
第 2 章では， 3 次元の環境モデルとランドマークの位置情報を与えた時，ロボットの移動と観測の不確かさのモデ









第 4 章では，既知の 3 次元の環境とランドマークの代わりに 2 次元の障害物の位置情報だけが与えられた場合，オ
ンラインで観測して得られた特徴からランドマークを選択する手法を述べている O 不連続な境界面上の特徴は，照明
条件や観測時点での背景により，いつでも観測可能とは限らなし」そこで，安定に観測ができる連続な面上の特徴を


























可能とは限らないので，滑らかな面上の特徴をランドマークとしている o このランドマークの 3 次元位置は，
ロボットの移動と観測の不確かさにより誤差を含むので，地図の障害物と照合することにより， ランドマーク
の位置の不確かさを減らしている o このようにしてモデル化された複数のランドマークを記憶しておき，走行
中には，観測地点で観測可能で，その不確かさが少ないものをオンラインで選択している o 三輪移動ロボット
を実シーンで走行する実験を行なって，提案した手法の有効性を示している。
以上のように本論文は，移動と視覚の不確かさを考慮して，オンラインでランドマークを選択し最適な観測地点
を決定する方法を提案するとともに，実世界で適応的に行動する知能機械の研究の発展に寄与するところが大きし」
よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。
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